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Elektrohydraulisches Handgerat 

Die Erfindung betrifft ein Handgerat zum Verlagern eines Werkzeugs 
mittels eines Elektromotors. 

Die Umsetzung der Rotordrehung eines Motors in eine zur Werkzeugbeta- 
tigung erforderliche Linearbewegung eines stolielartigen Bauteils kann 
beispielsweise rein mechanisch, mittels eines Spindel/Spindelmutter- 
Getriebes Oder mittels einer Exzenteranordnung, erfolgen. Wegen des 
auftretenden Verschleiftes ist es jedoch im allgemeinen bevorzugt, den 
Motor eine Hydraulikpumpe antreiben zu lassen, die ihrerseits einen 
hydraulischen Arbeitszylinder speist. Dessen Kolben ist mit dem zu be- 
tatigenden Werkzeug direkt Oder indirekt gekuppelt. Solche elektrohy- 
draulischen Systeme sind aufgrund ihres Gewichts und ihrer Abmessungen 
zumeist stationSren Maschinen vorbehalten geblieben. 
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Aus der Praxis sind auch handgef uhrte, elektrisch angetriebene Maschi- 
nen, sogenannte Handgerate, zum Verpressen von Rohrf ittings, Kabel- 
schuhen und Kabelverbindern oder zum Lochen, Schneiden Oder Biegen 
uberwiegend von Rundstahl bekannt, bei denen die Umwandlung der Rotorbe- 
wegung des Elektromotors in eine Linearbewegung elektrohydraul isch er- 
folgt, und die Bewegungsrichtung eines kolbenartigen Bauteils parallel 
bzw. koaxial zur Rotationsachse des Rotors liegt. Diese Handgerate er- 
fordern aufgrund ihrer Abmessungen eine gute Zugangl ichkeit des Ar- 
beitsortes, wodurch sie nur beschrankt einsetzbar sind. Ferner kann je 
nach dem zu betatigenden Werkzeug und zu bearbeitendem Werkstuck eine 
ergonomisch ungunstige Anordnung vorliegen, z.B. wenn das Gerat nach 
Art einer Handbohrmaschine mit Pistolengriff ausgebildet ist. 

Ein anderes, aus der Praxis bekanntes elektrisches Handgerat sieht ei- 
nen Winkel von 90° zwischen der Rotorachse und dem Werkzeug vor, 
ubertragt die Krafte und Momente zwischen den Komponenten jedoch rein 
mechanisch, insbesondere durch ein Exzentergetriebe. Solche Bauteile 
sind sehr verschleifianf all ig, und neigen nach einer gewissen Be- 
triebszeit auch zu vermehrter Larmentwicklung. Die Getriebevibrationen 
werden auch auf das Gehause und damit auf den Benutzer ubertragen, so 
daB auch diese Gerate ergonomisch nicht bedenkenfrei sind- Die Unter- 
bringung beispielsweise eines Exzentergetriebes in dem Gehause des 
Handgerats ist konstruktiv aufwendig, und fuhrt zu einem vergleichs- 
weise groBen Gewicht des Handgerats, das daruberhinaus auch nicht so 
kompakt ausgebildet ist, wie es fur den Einsatz unter beengten Bau- 
teilverhaltnissen wunschenswert ware. SchlieBlich sind die bekannten 
Handgerate nicht modular aufbaubar, so daB ein rasches Umsetzen oder 
^uswechseln einer "Einsatz-"Baugruppe, die das Werkzeug und die zur 
Erzeugung der Linearbewegung notwendigen Bauteile umfasst, nicht ge- 
wahrleistet ist. 
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Aus DE-A-44 46 502 ist ein Werkzeugaggregat , bestehend aus einem hydrau- 
lisch betatigbaren Handgerat und und einer tragbaren Hydraulikpumpe, be- 
kannt. Das Handgerat ist uber einen Druckschlauch fur das Hydraulikmedium 
sowie iiber eine Steuerleitung mit der Pumpe verbunden. Diese Verbindungs- 
leitungen, insbesondere der Druckschlauch, beeintrachtigen die Handhabung 
des Handgerats. 

DE-A-42 07 764 offenbart ein integriertes Hydraul ikwerkzeug, bei dem die 
Achse des Elektromotors, der die Hydraulikpumpe antreibt, fest und unver- 
anderlich koaxial zu der Achse des Arbeitszylinders angeordnet ist. 

Die gleichen Verhaltnisse liegen bei dem Werkzeug nach DE-A-41 12 570 
vor. 

Die Zeitschrift KRAFTHAND 1993 , S. 1668 ff., offenbart eine Akku-Blech- 
schere, bei der der Elektromotor unmittelbar auf die Werkzeugeinsatze 
einwirkt. 

Aufgabe der Erfindung ist es, ein integriertes Handgerat zum mechanischen 
Fugen, Scheren, Schneiden Oder Umformen mit einem Elektromotor, einer von 
ihm angetriebenen Pumpe und einem von ihr gespeisten Arbeitszyl inder zu 
schaffen, das flexibel an die Werkzeuge anpaBbar ist, mit denen es je- 
weils bestiickt wird. 

Die erf indungsgemaBe Lbsung dieser Aufgabe ergibt sich aus dem Schutzan- 
spruch 1; die Unteranspriiche definieren zweckmaBige Ausgestaltungen des 
im Anspruch 1 definierten Konzepts. 
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Diese Aufgabe wird rait den Merkmalen des Anspruchs 1 gelost. 

Urn ein solches Gerat flexibel an unterschiedliche Werkzeuge und/oder 
Werkstucke anpassen zu konnen, ermoglicht die Erfindung, die Achse 
des Arbeitszylinders und somit die Bewegungsrichtung eines ein Werk- 
zeug antreibenden kolbenartigen Bauteiis unabhangig von der Achse des 
Elektromotors anzuordnen. Mit anderen Worten wird die bisher ubliche Hy- 
draulikeinheit, bestehend aus Pumpe und Arbeitszylinder, aufgeteilt: 
Die Pumpe bildet mit dem Elektromotor eine erste Baugruppe, der Arbeits- 
zylinder bildet mit Kolben und dem stoBelseitigen Werkzeug eine zwei- 
te Baugruppe, und die beiden Baugruppen lassen sich in unterschiedl i- 
cher Orientierung, also unter EinschluB eines Winkels, miteinander ver- 
binden. 

Mit dem erf indungsgemaBen Handgerat sind auch bisher nicht oder schwer 
zugangliche Werkstiickbereiche leicht bearbeitbar. Aufgrund der hy- 
draulisch verursachten Linearbewegung des Kolbens ist die Handhabung 
im Vergleich zu rein mechanischen Systemen vibrationsarmer und der 
VerschleiB vor allem kraftubertragender Bauteile geringer, 

Der Elektromotor kann direkt an das elektrische Netz angeschlossen 
sein, wodurch ein besonders leistungsf ahiges Handgerat geschaffen ist. 
Bei Antrieb mittels eines Akkumulators ist das Handgerat noch flexib- 
ler einsetzbar als im Netzbetrieb. 

Ein bevorzugter Winkel zwischen den beiden Baugruppen betragt 90°. 
Aber auch andere Winkel, z.B. 10°, 45°, 135°, 170° lassen sich reali- 
sieren, beispielsweise mittels zusatzlicher zwischen den beiden Bau- 
gruppen angeordneter Ausgleichs-Winkelstiicke, die eine entsprechende 
Neigung aufweisen, und gegebenenfalls einen oder mehrere olkanale auf- 
weisen. 

Vorzugsweise ist das Handgerat umbaubar, so daB unterschiedliche Win- 
kel, auch ein Winkel von 0*7180° (also parallele oder koaxiale Anord- 
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nung) zwischen den Baugruppen zueinander vorgesehen ist. 

Die Linearbewegung des Kolbens kann direkt oder indirekt in eine Line- 
arbewegung des Werkzeugs umgesetzt werden, es kann jedoch auch eine 
indirekte Kopplung uber geeignete Mittel erfolgen, beispielsweise , wenn 
das Werkzeug eine nicht-lineare (z.B. bogenformige) Bewegung ausfuhren 
soil- 
Das Handgerat kann vorteilhaft fur eine Vielzahl von Umform- und Fuge- 
verfahren verwendet werden. Hierzu ist das Handgerat gemeilJ einem be- 
sonders bevorzugten Merkmal mit einem speziellen Werkzeug ausgestat- 
tet, namlich einem Durchsetzfugewerkzeug, oder einem Nietwerkzeug, oder 
einem Scherwerkzeug, oder einem Streckwerkzeug, oder einem Stauch- 
werkzeug. 

Ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung ist in den beigefugten Zeichnun- 
gen weitgehend schematisiert in Seitenansicht, teilweise aufgeschnitten , 
dargestellt. Dieselben Bezugszeichen bezeichnen dabei dieselben Kompo- 
nenten. 

In Figur 1 ist in einem Gehause 10 ein Elektromotor untergebracht , der 
entweder aus dem Netz (Netzkabel 12) oder einem angef lanschten Akku 
14 Leistung beziefit, wenn der Druckschalter 16 betatigt wird. Das Ge- 
hause 10 ist mit einer Hydraulikpumpeneinheit 18 verbunden, die von 
dem Motor angetrieben wird. 

Die Hydraulikpumpeneinheit 18 speist einen Arbeitszylinder 20, des- 
sen Kolben 22 uber seine Kolbenstange 24 mit einem StoBel 26 verbunden 
ist, in dem die anzutreibende Werkzeugkomponente (z.B. ein Stempel) be- 
festigt ist; dem StoBel 26 ist ein Gegenhalter 28 zugeordnet, in 
welchem eine zweite Werkzeugkomponente (z.B. eine Matrize) angeordnet 
ist. StoBel 26 und Gegenhalter 28 sind in einer etwa U-formigen Hal- 
terung 30 untergebracht. Es ist moglich, auch andere als lineare oder 
translatorische Bewegungen des StSBels 26 vorzusehen, z.B. bogenformige 
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Bewegungsablaufe. Fur eine solche "indirekte" Umsetzung der Kolbenbe- 
wegung in die Werkzeugbewegung sind dann geeignete Mittel vorzusehen. 

Der von der Hydraulikpumpeneinheit 18 erzeugte Hydraulikdruck wird 
iiber nicht dargestelte Kanale auf die Kolbenbodenseite der Kolben-Zy- 
lindereinheit 20 ubertragen. 

Der bzw. die Kanale bestehen aus von der Hydraulikpumpeneinheit 18 
ausgehenden Bohrungen (mindestens eine), die in entsprechenden Bohrun- 
gen des Arbeitszylinders 20 ihre Fortsetzung finden, und somit direkt 
Oder durch weitere, fortlaufend gebohrte Ausgleichsstucke die Fluidver- 
bindung zwischen der Hydraulikpumpeneinheit 18 und dem Arbeitskolben 
22 gewahrleisten. Die Ruckstel lbewegung des Kolbens kann mit Federun- 
terstiitzung erf ol gen, 

Man erkennt, daB die Achse 32 des Rotors des Elektromotors einer- 
seits, die Achse 34 der Kolbenstange 24 — die zum StoBel 26 koaxial ist 
— andererseits einen Winkel 36 von 90° einschl ieBen. Bei unter ei- 
nem Einbauwinkel zueinander angeordneten Baugruppen ist es auch vor- 
teilhaft moglich, daB Olkanalbohrungen im Zylinder 20 zunachst mit 
den Olkanalbohrungen der Hydraulikpumpeneinheit fluchten und dann eben- 
falls urn diesen Einbauwinkel abgewinkelt verlaufen. 

Der Verlauf der Olkanalbohrungen kann auch vom Einbauwinkel der zuge- 
ordneten Baugruppen verschieden sein. Hierzu konnen beispielsweise 
die AuBenrisse der beiden Bauteile entsprechend angeformt sein. Ein 
besonders gunstiger Effekt wird durch eine modulare Losung erzielt, 
bei der zwischen die Baugruppen ein (nicht dargestelltes) Kopplungs- 
glied, z.B. ein Winkelstuck Oder dergl., eingesetzt ist, das vorzugs- 
weise auch Kanalabschnitte fur die Hydraulikf lussigkeit aufweist. 



Man kann vorsehen, daB der Arbeitszylinder 20 zwecks Kupplung mit 
der Hydraulikpumpeneinheit 18 unterschiedlich ausgebildet wird je nach 
der Orientierung, die Kolbenachse 34 relativ zur Rotorachse 32 ein- 



nehmen soil. Es ist aber auch moglich, ihn so auszubilden, daB ein- 
undderselbe Typ von Arbeitszyl inder in beiden dargestellten Orientie- 
rungen auf die Hydraulikpumpeneinheit paGt. Ein derart umgebautes 
Handgerat ist in Fig. 2 dargestellt. 

Die Ausfuhrungsvariante nach Fig. 2 unterscheidet sich von Fig. 1 
dadurch, daG die Baugruppe Arbeitszyl inder 20/Halterung 30 derart mit 
der Baugruppe Motorgehause 10/Hydraulikpumpeneinheit 18 verbunden ist, 
dali die Achse 32 des Rotors und die Achse 34 des Kolbens zueinander 
parallel verlaufen, also nach Umbau einen Winkel von 180° einschlieBen 
bzw. nicht abgewinkelt sind. Es ist naturlich moglich, auch in dieser 
Anordnung ein Kopplungsglied vorzusehen, das z.B. den seitlichen Ver- 
satz der Achsen 32 und 34 ausgleicht, und somit beispielsweise Koaxiali- 
tat bzw. Parallelversatz ermoglicht. 
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Schutzanspruche 



1. Integriertes Handgerat zum mechanischen Fugen, Scheren, 
Schneiden oder zum schlagenden Umformen von Blech-, Rohr- oder Profil- 
teilen, mit einem Elektromotor, dessen Rotor urn eine erste Achse (32) 
umlauft und der eine in eine Hydraul ikpumpeneinheit (18) integrierte 
Pumpe antreibt, und einem ein Werkzeug tragenden StoBel (26), der mit 
dem Kolben eines von der Hyraul ikpumpeneinheit (18) gespeisten Arbeits- 
zylinders (20) mit einer zweiten Achse (34) betatigt ist, wobei der 
Elektromotor und die Hydraul ikpumpeneinheit (18) eine erste Baugruppe 
bilden, der Arbeitszy Under (20) und der das Werkzeug tragende StoBel 
(26) eine zweite Baugruppe bilden, die erste und die zweite Baugruppe 
uber Hydraul ikkanale in Wirkverbindung stehen, und wobei die Achse (32) 
des Elektromotors und die Achse (34) des Arbeitszylinders (20) zueinan- 
der abgewinkelt sind. 

2, Integriertes Handgerat nach Anspruch 1, bei dem der Elektromo- 
tor durch direkten AnschluB an das elektrische Netz angetrieben ist. 

3- Integriertes Handgerat nach Anspruch 1, bei dem der Elektromo- 

tor mittels eines Akkumulators (14) angetrieben ist. 

4. Ingetriertes Handgerat nach einem der Anspruche 1 bis 3, bei 
dem die Hydraul ikkanale aus Bohrungen in der Hydraul ikpumpeneinheit 
(18), die mit zugehorigen Bohrungen des Zylinders (20) in Fluidverbin- 
dung stehen, gebildet sind. 

5. Integriertes Handgerat nach einem der Anspruche 1 bis 4, bei 
dem der von der Motorachse (32) und der Zylinderachse (34) eingeschlos- 
sene Winkel kleiner als 180° und groBer als 45° ist. 



6. Integriertes Handgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 5, bei 
dem der von der Motorachse (32) und der Zylinderachse (34) eingeschlos- 
sene Winkel 90° betragt. 

7. Integriertes Handgerat nach Anspruch 5 oder 6, bei dem die Hy- 
draulikkanale aus Bohrungen in der Hydraulikpumpeneinheit (18), die mit 
zugehorigen Bohrungen des Zylinders (20), welche eine Abwinklung urn den 
Betrag des von den Achsen eingeschlossenenen Winkels aufweisen, in 
Fluidverbindung stehen, gebildet sind. 

8. Integriertes Handgerat nach einem der Anspruche 1 bis 6, bei 
dem die beiden Baugruppen unter verschiedenen Winkeln zueinander fugbar 
sind. 



9. Integriertes Handgerat nach Anspruch 8, bei dem auch eine par- 
allelachsige Anordnung der Baugruppe vorgesehen ist. 

10. Integriertes Handgerat nach Anspruch 8 oder 9, bei dem zwi- 
schen den Baugruppen ein Kopplungsglied fugbar ist, das mindestens eine 
Bohrung aufweist, die einen Abschnitt eines zwischen den Baugruppen ver- 
laufenden Hydraulikkanais bildet. 

11. Integriertes Handgerat nach einem der Anspruche 1 bis 10, bei 
dem die zur Werkstuckbearbeitung benotigte Antriebskraft indirekt von 
dem Kolben auf den Stofiel (26) ubertragen ist. 

12. Integriertes Handgerat nach einem der Anspruche 1 bis 11, bei 
dem die im Std&el (26) bzw. einem Gegenhalter (28) integrierten Werkzeu- 
ge aus der Gruppe sind, die Durchsetzfuge-, Niet-, Scher-, Streck- und 
Stauchwerkzeuge umfaBt. 
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